Arduino

Co budeme potiebovat ?

. Software :

a) Arduino (IDE) - windows (64 b.), windows app, mac o0s,
- linux (32 b., 64b., arm ), online web
https://www.arduino.cc

b) UnoArduSim - windows (32b.)
https://www.sites.google.com/site/unoardusim/

. Hardware :

a) Arduino Uno
b) Propojovaci USB kabel
c) Auto + propojovaci kabely

d) PC pro programovani, simulaci a nahrani


https://www.arduino.cc/
https://www.sites.google.com/site/unoardusim/

Struktura programu

/*
Blink

Turns an LED on for one second, then off for one second, repeatedly.

Most Arduinos have an on-board LED you can control. On the UNO, MEGA and ZERO
it is attached to digital pin 13, on MKR1000 on pin 6. LED_BUILTIN is set to

the correct LED pin independent of which board is used.

If you want to know what pin the on-board LED is connected to on your Arduino
model, check the Technical Specs of your board at:
https://www.arduino.cc/en/Main/Products

modified 8 May 2014
by Scott Fitzgerald
modified 2 Sep 2016

by Arturo Guadalupi

modified 8 Sep 2016

by Colby Newman

This example code is in the public domain.

http://www.arduino.cc/en/Tutorial/Blink
*/

/I the setup function runs once when you press reset or power the board

Do této Casti programu
piSeme informace o programu

Knihovny, které se maji
pfilinkovat pfi pfekladu programu.

Definice proménnych a
konstant a jejich zakladnich
hodnot pouzitych v programu.

Definice  podprogramd
pouZitych v programu

<

// the loop function runs over and over again forever

Tato Cast se provede
jen jednou na zacatku programu.
Zde se nastavi vstup/vystup pin,
inicializace displeje apod.




H mUstek - Driver pro krokové a stejnosmérné pohony L298N

_Driver je vhodny pro fizeni krokovych nebo stejnosmérmnych
motor(i. Rizeni pohonu zajistuje integrovany H-mustek L298N. Je to
vlastné jen zesilovac signald. U stejnosmérnych motord Ize fidit smér
a rychlost otaceni.

Pro fizeni se pouzivaji dva vodiée pro ur€eni sméru otaéeni
motoru. Mizete si prestavit jako byste pfipajili tyto dva vodiCe na
motor. Pokud na tyto vodice pfivedete stejnou logickou Urover motor
stoji. Pokud pfivedete rozdilnou logickou uroveri motor se ot&ci.

Funkce motor - A motor - B
STOP 0 0
Dopredu 1 0

0 1
STOP 1 1

Tieti vodi€ (Fidici) slouZi k regulaci vystupniho vykonu motoru pomoci PWM regulace.
analogWrite(pin, 0-255) — 255 maximalni vykon, kolem 150 zacina se motor todit (z&lezi na napajecim napéti pro motory).
digitalWrite(pin, 0 nebo 1) - Pokud ji nechceme vyuZit pwm regulaci musime na tento vyvod pfivést logickou jedni¢ku. Pfi
logické nule motor nedostane napéti na vystupu.

Pro roztoceni motoru musi byt spinény obé tyto podminky:
1. Vstup motor-A a motor-B maji rozdilnou logickou uroven
2. Ridici vodi¢ ma logickou 1 nebo pfiveden PWM signal (1-255) — pfi hodnotdch menSich neZ 150 se motor
vétsinou neroztodi.

Pro zastaveni motoru musi byt spinéna alespon jedna podminka je jedno ktera:
1. Vstup IN1T a IN2 maji stejnou logickou troved
2. Ridici vodi¢ ma logickou 0 nebo pfiveden PWM signél s hodnotou 0

Tyto vlastnosti mizeme dat do tabulky :

D12 — motor1 A D11 — motor1 B D6 — motor 1 PWM

STOP 0 0 0
STOP 1 0 0
STOP 0 1 0
STOP 1 1 0
STOP 0 0 1
Dopfedu 1 0 1

0 1 1
STOP 1 1 1




Ukol &.1 — Napiste podprogram pro auti¢ko
— Motor 1, dopfedu — bez podprogramu
Napiste program, ktery bude tocit motorem 1 po sméru jizdy. VyuZijte znalosti pro fizeni vystupl. V simulatoru
nenajdete tento typ motoru. Vyuzijte signalizaci pomoci led diod.

Ovladani motoru je podle tabulky. Vyvod PWM Fidi rychlost otd¢eni motoru nastavte na logickou 1, vyvod A-B Fidi smér
otaceni motoru. Motor1_A - High a Motor1_B - LOW.

#define motorl a 12
#define motorl b 11
#define motorl pwm 6
#define motor2 a 8
#define motor2 b 7
#define motor2 pwm 5

void setup () {
Serial.begin (9600);
pinMode (motorl a, OUTPUT);
pinMode (motorl b, OUTPUT);
pinMode (motorl pwm, OUTPUT);
}
void loop () {
digitalWrite (motorl a, HIGH);
digitalWrite (motorl b, LOW) ;
digitalWrite (motorl pwm, HIGH);
}

Po preneseni textu do programu arduino i zij klavesovou zkratku pro autoformat Ctrl-t
D12 — motor1 A D11 — motor1 B D6 — motor 1 PWM

STOP 0 0 0
STOP 1 0 0
STOP 0 1 0
STOP 1 1 0
STOP 0 0 1
Dopfedu 1 0 1
0 1 1

STOP 1 1 1




Podprogram — uzivatelsky definované funkce

Jsou funkce, které muze uzivatel vytvofit sam. Funkce je jakysi soubor instrukci ,zabaleny” v
jednom pfikazu. MGze mit vstupni parametry, se kterymi dale pracuje. Obsahuje blok pfikazu, které se
pfi volani (spusténi) funkce provedou a také mlze vracet pouze jednu hodnotu. Zajimavé je, ze kazda
funkce ma urcity datovy typ. Ten se liSi podle typu dat, ktera vraci. Pokud funkce Zadnou hodnotu
nevraci, pouziva se specialni datovy typ void. Dulezité je nezapomenout na to, ze proménné
definované v téle funkce neni mozné pouzivat mimo tuto funkci. Ve funkci vSak Ize pouzivat proménné
definované na zacatku programu. Funkce musi byt definovana mimo télo jinych funkci, nezalezi vsak,
jestli je definovana pred, mezi nebo za funkcemi setup() a loop(). VétSinou se vSak pisSi za smycku
loop.

//funkce mize byt tedy definovéana:
//tady
void setup () {
//tady ne
}
//tady
void loop() |
//tady ne
}
//tady

Jiz dfive jsme se setkavali s funkcemi, aniz byste to védéli. Napfiklad delay. Jako parametr pouzivame ¢as
zpozdéni.

Pro¢ pouzit podprogram:
- Nemusi byt cely program v sekci loop
- Moznost odladéni ¢asti programu
- Lepsi Citelnost programu
- Moznost pouziti stejné ¢asti programu ve vice mistech s riznymi parametry.

Moznost piedani hodnot do podprogramu a z podprogramu:

Definice funkce

Aby funkce pracovala bez problému, potfebuje mit datovy typ, a zavorky. U funkci bez vstupnich
parametru se kulaté zavorky nechaji pra e-(ale W

int secfi (int cislo1, int C|s|02)f/

bl [IVlastni ram
return cislo1+c

2; lIpfikazem return pfedame jednu hodnotu do hlavniho programu

}
\

Typ proménné, Unikatni jméno Hodnoty pfijaté z hlavniho programu a pfifazeni
kterou bude podprogramu novych lokalnich jmen pro proménné. Plati jen
podprogram  vracet v podprogramu. Pokud nepfedavame Zadné
pfes return. Typ void hodnoty mezi zavorky nic nepiSeme.
nevraci Zadnou
hodnotu do hlavniho
programu



https://bastlirna.hwkitchen.cz/zakladni-struktury-jazyka-wiring/

S parametry se pracuje stejné jako s proménnymi. Pokud funkce néjaké ma, musime je nadefinovat. Definice
probiha v kulatych zavorkach. Pokud ma funkce vice parametrd, oddéluji se ¢arkami.

V podprogramu mlzeme pouzit i globalni proménné (ty co jsou definovany na zacatku programu pred sekci setup.
Timto zplsobem muzeme pfedat do podprogramu i vracet z podprogramu mnohem vice proménnych. Pozor na zaménu
lokalnich a globalnich proménnych.

int count;
void setup()

count=0;

}
void loop()
{

count=secti(count,1);
delay(100);

}

int secti (int cislol, int cislo2) {
/lprogram
return cislol+cislo2;

Funkce, které vraci hodnotu

Pokud ma funkce néco vracet, musi mit jiny datovy typ nez void. Pro vraceni vybrané hodnoty se pouziva pfikaz
return. Pokud chceme vratit Fetézec znakd, nepouziva se pole charf], ale datovy typ String. Také neni mozné jednoduchym
zplsobem vratit pole. Ostatni datové typy se pouZzivaiji stejné.



Nyni upravime Ukol 1 tim zplsobem, Ze vSe co bylo ve smycce loop dame do podprogramu a ten budeme volat
v hlavni smyé&ce loop. Jiz pfedem jsme si odzkou3eli podprogram to€eni motoru dopfedu pro dal3i pouziti.

Ukol &.2 — Napiste podprogram pro auti¢ko
— Motor 1, dopfedu — s pouzitim podprogramu
Napiste program, ktery bude tocit motorem 1 po sméru jizdy. Vyuzijte znalosti pro fizeni vystupl. V simulatoru

nenajdete tento typ motoru. VyuZijte signalizaci pomoci led diod.
Ovladani motoru je podle tabulky. Vyvod PWM fFidi rychlost otdeni motoru nastavte na logickou 1, vyvod A-B Fidi smér

otaceni motoru. Motor1_A - High a Motor1_B - LOW.

#define motorl a 12
#define motorl b 11
#define motorl pwm 6
#define motor2 a 8
#define motor2 b 7
#define motor2 pwm 5

void setup () {
Serial.begin (9600) ;
pinMode (motorl a, OUTPUT);
pinMode (motorl b, OUTPUT) ;
pinMode (motorl pwm, OUTPUT) ;
}
void loop () {
motorl dopredu() ;
}

void motorl dopredu() {
// zde date program pro toleni motorul dopfedu

}

OdzkouSejte funkci celého programu.



Nyni jiz umite vytvéfet podprogramy (funkce) a proto Upravou funkce motor1_dopredu vytvofte dalSi funkce:

Ukol &.3 — Napiste podprogram pro auti¢ko
— Motor 1, dozadu — s pouzitim podprogramu

Ukol &.4 — Napiste podprogram pro auti¢ko
— Motor 1, stop — s pouzitim podprogramu

Ukol ¢.5 — NapiSte podprogram pro auticko
— Motor 1, odzkouS$eni funkci

V hlavni smycce volejte funkce v tomto poradi

Motor1_dopfedu

Cekej 200ms

Motor1_stop

Cekej 200ms

Motor1_dozadu

Cekej 200ms

Motor1_stop

Cekej 200ms

NGO RwWND =

Motor1 by mél jet chvili dopfedu, zastavit, dozadu, zastavit a pofad dokola opakovat.

Nyni umite ovladat otaceni motoru 1.



nenajdete tento typ motoru. VyuZijte signalizaci pomoci led diod.

Stejné funkce vytvoite pro motor2

Ukol &.10 — Napiste podprogram pro auti¢ko

— Motor 2, dopfedu — s pouzitim podprogramu
Napiste program, ktery bude tocit motorem 2 po sméru jizdy. Vyuzijte znalosti pro fizeni vystupl. V simulatoru

Ovladani motoru je podle tabulky. Vyvod PWM fFidi rychlost otaéeni motoru nastavte na logickou 1, vyvod A-B Fidi smér
otaceni motoru. Motor2_A - High a Motor2_B - LOW.

D8 — motor2 A D7 - motor2 B D5 — motor 2 PWM
STOP 0 0 0
STOP 1 0 0
STOP 0 1 0
STOP 1 1 0
STOP 0 0 1
Dopredu 1 0 1
0 1 1
STOP 1 1 1
Ukol &.11 — Napiste podprogram pro auti¢ko
— Motor 2, dozadu — s pouzitim podprogramu
Ukol &.12 — Napiste podprogram pro auti¢ko
— Motor 2, stop — s pouzitim podprogramu
Ukol &.13 — Napiste podprogram pro auti¢ko
V hlavni smy€ce volejte funkce v tomto pofadi
1. Motor1_dopfedu + Motor2_dopredu
2. Cekej 200ms
3. Motor1_stop + Motor2_stop
4.  Cekej 200ms
5. Motor1_dozadu + Motor2_dozadu
6. Cekej 200ms
7. Motor1_stop + Motor2_stop
8. Cekej 200ms

Auticko by mélo jet chvili dopfedu, zastavit, dozadu, zastavit a pofad dokola opakovat.




UkaZeme jak pfedat do funkce néjaky parametr. V naSem pfipadé vykon pro motor1 dopfedu.

Ukol &.15 — odzkou$ej pfedani parametru do a z funkce

#define motorl a 12
#define motorl b 11
#define motorl pwm 6
#define motor2 a 8
#define motor2 b 7
#define motor2 pwm 5

byte vykon, hodnota;

void setup () {
Serial.begin (9600);
pinMode (motorl a, OUTPUT);
pinMode (motorl b, OUTPUT);
pinMode (motorl pwm, OUTPUT) ;
}
void loop () {
for (vykon=0; vykon <= 100; vykon++) { //zkuS3ebni data pro vykon 0 -
100 %
hodnota = motorl dopredu(vykon) ;
Serial.print (vykon) ;

Serial.print (" - ");
Serial.println (hodnota) ;
delay (50);

}
delay (400);

}

int motorl dopredu(int pwm) {
// zde date program pro toceni motorul dopredu
pwm = map (pwm, 0, 100, 150, 255);
/*funkce map pfevede aktudlni hodnotu pwm, na hodnotu 150-255.
Cisla 0, 100 ¥ikaji jakou hodnotu bude mit vstupni parametr pwm*/
analogWrite (motorl pwm, pwm);
return pwm; // vrati prepocltenou hodnotu pwm

}

Na sériovém monitoru je vidét pfepocet hodnoty 0-100% na hodnotu 150-255 pro pwm regulaci. Pozor hodnota 0%
bude pfepoctena na hodnotu 150. Proto je pro praktické pouZiti dodat podminku na 0%vykonu se rovna 0 pwm.



Knihovny

Knihovna je néco, jako soubor funkci, které nam usnadfuiji programovani Arduina. V podstaté vyuzivate néco, co
uz vam nékdo prfedem naprogramoval. Arduino je Open Source platforma. To znamena, Ze i Arduino knihovny jsou na
internetu zdarma. V knihovnach je zpracovan kdd pro ovladani jednotlivych hardwarovych komponent, nebo kéd pro rlizné
softwarové komponenty &i riizné softwarové funkcionality apod.

S instalaci Arduino IDE je instalovana sada standardnich knihoven, které jsou ihned k dispozici. Existuje vSak
nepreberné mnozstvi knihoven od riznych tvircu, zpracovavajici nejr(iznéjSi hardware a software, které nejsou soucasti
zakladni instalace. Ziskat je mGze$ riznymi zpUsoby: stazenim z internetovych stranek tviirce, nebo pfimo ze seznamu v
Arduino IDE. Nezapomefite také, Ze po usp&Sném importovani knihovny mate vétSinou k dispozici pfiklady a ukazkové
programy z dané knihovny. Pfiklady naleznete v karté ,File* a zaloZce ,Examples®.

Instalace ze seznamu Arduino IDE

Jako nejjednodussi zpisob instalace knihovny je moznost instalovat knihovnu pfimo v Arduino IDE. Instalace je
jednoduché a velkou vyhodou je, Ze Arduino IDE ti da védét, kdyz vyvojaf zvefejni novou verzi knihovny a nabidne ti jeji
aktualizaci. Vyhody tohoto zplsobu ziskani knihovny jsou tedy zfejmé — jednoducha standardni instalace a jednoduché
aktualizace. Avsak, aby byla potfebna knihovna k dispozici pro tento zplsob instalace, je nutné, aby byl vyvojaf knihovny
registrovan na strankach Arduina a mohl svoje knihovny distribuovat pravé pomoci tohoto systému. Je v8ak mnoho
knihoven, které do tohoto systému zapojeny nejsou a distribuci si jejich vyvojafi feSi jinym zplsobem - napf. pomoci
systému GitHub.

Nyni naistalujeme knihovnu pro ovladani motor(. My jsme si vlastné tuto knihovnu jiz sami naprogramovali.

Soubor Edit Sketch Tools Help

1. Klikneme na ikonu knihoven ¥ Arduino Uno

LIBRARY MANAGER

2. Do vyhledavaciho fadku napidete co hledate 1298n
pfipadé L298N a potvrdite. . .
Drive by Oladapo Ajala
<ajalaoladapoemmanuel.ao@X
Gives access to functions that
3. Seznam dostupnych knihoven s popisem a vétSinou i ﬁ;)“t;eeﬁd o control dc-
s odkazem na podrobné informace na internetu Pl Hbrya'ry to use L298N

motor bridge. (Works for all
esp8266 boards also)

L298N by Andrea Lombardo
An easy way to control DC

Motors with Arduino and the
L298N module.

L298N library for Arduino

4, Najdi tuto knihovnu

202 v INSTALL 5. Klikni a nainstaluj knirrem—




6. Vétsina knihoven obsahuje i ukazkové programy ty najdete timto zplisobem

Soubor Edit Sketch Tools He U 1.pasics r
New Ctrl+N 02.Digital >
Oteviit... Ctrl+0O 03.Analog >
Open Recent » 04.Communication >
Sketchbook > 05.Control >
Examples > 06.Sensors >
Zavfit Ctrl+W 07.Display >
Save Ctrl+S 08.5trings >
Save As... Ctrl+Shift+S 09.UsB >

10.5tarterKit_BasicKit >

Piedvolby... Ctrl+Carka 11 ArduinolSP N

>
Advanced Examples for Arduino Uno
Ukonéit Ctrl+Q EEPROM > {
SPI [N (9600) ;
Zaviit editor Ctrl+F4

SoftwareSerial orl_a, OUTPUT);
orl_b, OUTPUT);

Wire >
orl_pwm, OUTPUT);

Ultrasonic_hc_sr04 H
Patrick Bobbink
<pbobbink@gmail.cq

Examples from Custom Libraries

Lets you get measure Ethernet >
inch or cm.
. i > -

Alibrary to use an HC Firmata L298N-Callback

ultrasonic sensor Keyboard > L298N-Fade
L298N > L298N-No-Enable

UltraSonic_Lib by LiquidCrystal 4 L298N-Simple

(Croom =2 SD > L298NX2-Callback

<jihoonkimtech@na

This library helps you Servo 4 L298NX2-Fade

HEESiipdganzcs > 1298NX2-No-Enable

easily.

A library for UltraSonic TFT > L298NX2-Simple

distance spnsor
Ultrasonic > L298NX2-Two-Callback




Ukol ¢.20 —

OdzkousSeni prace s knihovnou

V hlavni smycce volejte funkce v tomto pofadi

Motor1_dopfedu — pwm 255
Cekej 3000ms

Motor1_stop

Cekej 3000ms
Motor1_dozadu — pwm 200
Cekej 3000ms

Motor1_stop

Cekej 3000ms

N>R WD =

Motor1 by mél jet chvili dopfedu, zastavit, dozadu, zastavit a pofad dokola opakovat.

#include <L298N.h>

#define motorl a 12
#define motorl b 11
#define motorl pwm 6
#define motor2 a 8
#define motor2 b 7
#define motor2 pwm 5

L298N motor (motorl pwm,

jeden motor

void setup () {

motorl a, motorl b); //vytvoreni instance pro

// Used to display information

Serial.begin (9600) ;
}

void loop () {
motor.setSpeed (255);
motor.forward() ;
printSomeInfo () ;

motor.stop () ;
printSomeInfo () ;

motor.setSpeed (200) ;
motor.backward() ;

motor.stop () ;
printSomeInfo () ;

}

// vykon motoru 0-255
//smér otacleni
//Informace o motoru + prodleva

// zastaveni motoru
//Informace o motoru + prodleva
// vykon motoru 0-255

//smér otacdeni

//Informace o motoru + prodleva

//Print some informations in Serial Monitor

void printSomeInfo () {

Serial.print ("Motor is moving = ");
Serial.print (motor.isMoving());
Serial.print (" at speed = ");
Serial.println (motor.getSpeed())

delay(3000); //&eke]




Ukol &.21 — Odzkou$eni prace s knihovnou pro dva motory

#include <L298NX2.h> //pozor jind knihovna

#define motorl a 12
#define motorl b 11
#define motorl pwm 6
#define motor2 a 8
#define motor2 b 7
#define motor2 pwm 5

motor2 b); //vytvofreni instance pro dva motory

void setup () {
// Used to display information
Serial.begin (9600);

}

void loop () {
motor.setSpeed (255); // vykon motoru 0-255

motor.forward() ; //smér otdcleni oba motory
printSomeInfo () ; //Informace o motoru + prodleva
motor.stop () ; // zastaveni obou motoru

printSomeInfo(); //Informace o motoru + prodleva

motor.setSpeedA (255); // vykon motoru A 0-255
motor.setSpeedB(200); // vykon motoru B 0-255
motor.forward () ; //smér otaceni obou motoru
printSomeInfo () ; //Informace o motoru + prodleva

motor.stop () ;
printSomeInfo(); //Informace o motoru + prodleva

motor.setSpeedA (200); // vykon motoru A 0-255
motor.setSpeedB (255); // vykon motoru B 0-255

motor.forwardA () ; //smér ot&ceni motoru A
motor.backwardB () ; //smé&r ot&Ceni motoru B
printSomeInfo () ; //Informace o motoru + prodleva

motor.stop () ;
printSomeInfo(); //Informace o motoru + prodleva

}

//Print some informations in Serial Monitor

void printSomeInfo () {
Serial.print ("Motor A is moving = ");
Serial.print (motor.isMovingA() ? "YES" : "NO");
Serial.print (" at speed = ");
Serial.println (motor.getSpeedA());
Serial.print ("Motor B is moving = ");
Serial.print (motor.isMovingB() ? "YES" : "NO");
Serial.print (" at speed = ");

Serial.println (motor.getSpeedB());
Serial.println();
delay(3000); //&eke]

L298NX2 motor (motorl pwm, motorl a, motorl b, motorZ2 pwm,

motor2 a,




V hlavni smy€ce volejte funkce v tomto pofadi

Motor1+2 dopfedu — pwm 255

Cekej 3000ms

Motor1+2 stop

Cekej 3000ms

Motor1_dopfedu — pwm 255 Motor2_dopfedu — pwm 200
Cekej 3000ms

Motor1_doradu — pwm 200 Motor2_dopfedu — pwm 255
Cekej 3000ms

N~ WD =



Servo

Modelarské servo je elektromotor s pfevodovkou dopinény elektronikou, ktera
zajistuje Fizeni elektromotoru s vyuzitim zpétné vazby od polohy vystupniho hfidele (tzv.
polohovy servopohon). Pozadovana poloha vystupniho hfidele je urena vstupnim signalem,
kde doba trvani impulzu odpovida uhlu natoeni.

Bé&Zna serva poskytuji rozsah pohybu cca 0°-180° (Sitka impulzu 500 - 2500 ms).
Stfedni poloha odpovida impulzu o Sifce 1500 ms, opakovani impulz je s frekvenci cca 50
Hz.

-90° -45° 0° 45° 90°
Q- Q- (OB (B} C
e woem — amc Srem
B S s Y
15-25 ms | L 15-25 ms | | 15-25 ms | I 15-25 ms | 15-25 ms

‘ Rozsah pohybu standardniho serva ‘
I |

V programu nebudeme jezdit Uplné z kraje do kraje (vychylka 0 — 180°), ale omezime se na £60° (tj. 30 az 150°),
to uréité zvladne kazdé servo. Stejné kazdy typ serva ma trochu jiné vychylky a malokdy zadavany uhel ,sedi*.

Pro praci se servo motorem poskytuje Arduino tfidu ,Servo“. Aby bylo mozné ji pouzit je potfeba zahrnout do
programu jeji knihovnu pfikazem #include <Servo.h>. Nasledné se pro kazdy ovladany motor vytvorfi instance této
tfidy Servo myservo;. Aby bylo mozno s kazdym motorem pracovat samostatné, je potieba jej pfipojit na samostatny pin,
v naSem pfikladu je to pin D9. To, na ktery pin ma Arduino posilat informace, se mu fekne pomoci myservo.attach(9);. A

kone¢né pro nato€eni motoru na urcity Uhel staci pouzit myservo.write(pos);. Tim se motor natodi na uhel, ktery
aktualné obsahuje proménna pos.



Ukol &.30 — Pohyb serva

OdzkouSejte jak v simulatoru, potom na auti¢ku

#include <Servo.h> //zahrnuti knihovny pro ovladani servo motoru
Servo myservo; //kazdy motor m& svou instanci t¥idy Servo
int pos ; //proménnd obsahujici pozici motoru (Ghel natoceni)

void setup()
{
myservo.attach (9); //tento motor je pfipojen na pin D9

}

void loop ()
{
for (pos = 30; pos <= 150; pos ++) //je od thlu 30° do thlu 150°
{
myservo.write (pos); //natodeni motoru na aktudlni uhel
delay (20); //chvilka ¢ekani neZ se motor natodi
}
for (pos = 150; pos >= 30; pos --) //je od uhlu 150° zp&t do uhlu 30°
{
myservo.write (pos); //natodeni motoru na aktudlni uhel
delay (20); //chvilka ¢ekani neZ se motor natodi

}

Ukol &.31 — Pohyb serva 6x

Upravte program pro ovladani 6-ti serv. 3 serva na zacatku jdou od Uhlu 50° do 130° zbyla tfi serva jdou opacné
(130° - 50°). Kazdy motor musimit svou instanci tfidy (objekt) Servo (jedinecny nazev myservo1, myservo?2 ...). Kazdému
motoru je zapotfebi pfifadit ovladaci pin (attach()) a potom je fidit pomoci pfikazu write. OdzkouSejte na simulatoru.

LIBRARY MANAGER

Pokud budete potfebovat presnéjsi a nezavislé na programovém Servo.h

vybaveni je mozno vyuzit fizeni serva pomoci pwm. Potom vyuZijte

knihovnu. Pro jeji vyuZiti je zapotebi si nastudovat popis knihovny a jeji Servo Hardware PWM by
pouziti. To nebudeme nyni zkouSet. Daniel Duller

<daniel.duller@gmx.net>
<br />This library uses the 16-
bit hardware timer/counter
(timer3, timer4 and timerb) to
control the servos.<br
/>Possible output pins are pin
2,3,5,6,7, 8,44, 45 and 46.
1




Ultrazvukovy meéric vzdalenosti HC-SR04

Automatické méfeni vzdalenosti nemusi byt zdaleka
takovy problém, jak by se mohlo na prvni pohled zdat. Pomoci
ultrazvukového principu mizeme vzdalenost méfit velmi pohodiné,
bezkontakiné a dokonce pfesné. Typickym pfikladem je pouZiti
méfiCe jako detektor prekazky pro Arduino robota. Pomoci
Arduina aktivujeme signal "TRIG" na méfi¢i vzdalenosti, a to na
dobu minimélné 10 us. Po této aktivaci vySle modul ultrazvukovy
signal na cca 40KHz a &eka na jeho odraZeni od pfekézky a
zpétné zachyceni méficem (pfijimacem). Mezi tim se aktivuje signal
"ECHQ", jehoz délka je pak Umérna vzdalenosti pfekazky. Signal
"ECHO" se deaktivuje po zachyceni odrazeného signalu méfi¢em
vzdalenosti. Pozor pro pfesnost méfeni je zapotfebi po skonceni
méfeni pockat néjakou dobu, nez se ztrati veskery odrazeny signal,
Cim je méfend vzdalenost vétsi je potfeba politat i s delSim asemn
pro méfeni. V dob& méfeni procesor musi ¢ekat na odrazeny zvuk
a nemize zpracovavat hlavni program. Existuje mnoho knihoven
které umi obslouzit HC-SR04, nékteré vysledek méfeni odesilaji
v palcich jiné méfi na mm nebo cm. Né&které knihovny méfi
s takovou presnosti, Ze je zapotfebi udat teplotu okoli. My si
vybereme knihovnu, kter4 je jednoduché na ovladani.

Nainstalujte knihovnu Ultrasonic by Erick Simdes

Sketchbook > us.Lontror

Examples »  O6Sensors
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Ultrasonic UltrasonicSimple

ultrasonic

Ultrasonic by Erick Simoes
<erick.simoes@live.com>
Work with ultrasound module
in a simple and light way.
Compatible with the modules

HC-SR04, Ping))) and Seeed
Studio sensor. This library
aims to resource efficiency
and to simplify access to data.
Minimalist library for
ultrasound module to Arduino

3.00 v INSTALL

Vyberte ukazkovy program UltrasonicSimple
Soubor
Examples
Ultrasonic

UltrasonicSimple



PrekladaC pfipoji knihovnu Ultrasonic.h k naSemu programu. Soubory s koncovkou h jsou tzv. hlavickové soubory.
Tam najdete definice a volani programu s koncovkou cpp.

- ltrasonic(h, A9); Zde inicializujeme méfi¢ vzdalenosti. Je nutno ji
provést jesté pfed Casti setup. Nastavujeme piny kam je
) 1 pfipojen. V nadem pfipadé je nutno tento—Ffadek upravit
serist pesin(Geen; z divodu jiného pfipojeni:
roon() Ultrasonic ultrasonic(A4, A5);

distance = ultr

Serial.print ("D

e s b et S ultrasonic.read() precte vzdalenost a ulozi do

e proménné pro dal$i pouiti
Serial Monitor x .
rterto send messags to Arduing Uno ) Casové zpozdéni pfed dalSi méfenim

Vysledky méfeni jsou zastény-na-sériewy




Ukol €.40 — Méfeni vzdalenost
Pouzijte predesly program a zkuste pfesnost méfeni vzdalenosti. Vysledek méfeni odeslete po sériové lince do
PC. Provedte minimélné 10 méfeni z Arduina. Pokud je vice nez 3 méfeni o 10% odliSnych od primémého méfeni
povazujte méfeni arduina za nemozné: - Méfeni provadéjte ve dvojicich a tabulku pfekreslete a vypiste do seSitu. Podle
okolniho rueni je pfesnost méfeni. Pokud program nenajde priekazku tak je mozné, Ze vysledek méfeni bude mensi nez 10.

Naméfeno Rozdil tdaju Udaj z Arduina
cm cm % cm

Vzdalenost pfedmétu cca 1 cm

Vzdalenost pfedmétu cca 5 cm

Vzdalenost pfedmétu cca 10 cm

Vizdalenost pfedmétu cca 20 cm

Vzdalenost pfedmétu cca 50 cm

Vzdalenost pfedmétu cca 75 cm

Vzdalenost pfedmétu cca 1 m

Vzdalenost pfedmétu cca 2 m

Nejmen$i méfena vzdalenost

Nejvétsi méfend vzdalenost

Ukol €.41 — vzdalenost

VétSina knihoven ma moznost dalSiho

nastaveni nez je defaultni. Tato knihovna ma
moznost ménit maximalni ¢as, ktery program ¢eka setup() {

na prichod odrazeného signalu. Proto do funkce Serial.begin(96@@);

setup dopliite fadek: ultrasonic.setTimeout(40000UL);

Zméfte nyni nejdeldi vzdalenost, kterou
|ze zméfit pomoci senzoru.

Nejvétsi méfena vzdalenost s ultrasonic.setTimeout(40000UL) je : cm

Ukol &.42 — rychlost méfeni
Zkuste zmensit konstantu v delay(), aby vysledek méfeni byl jeSté pouZitelny pro fizeni autiCka. Testujte na
vzdalenost cca 15¢cm.

Ukol €.45 — Prohlédni si svoje okoli
Slucte program 30 (pohyb serva) a 40 (méfeni vzdalenosti) a pomoci sériového plotru si nechejte vykreslit okoli
senzoru, kdyz s nim budete otacet pomoci serva. DoporuCuji méfit vzdalenost pouze pfi pohybu na jednu stranu. PfiloZte
snimek obrazovky ze sériového plotru k programu.

Ukol ¢.46 — Auto 10cm

Napiste program, ktery dojede rovné autickem k pfekazce a zastavi cca 10cm pred ni. VyuZijte servo a méfeni
vzdalenosti.



Bluetooth modul HC-05

S Arduinem jiz umime komunikovat po kabelu, ale
nebylo by lepsi to umét i bez n&j? K tomu pouzijeme bluetooth
modul a budeme komunikovat pfes néj. Arduino Bluetooth modul
HC-05 je komunikacni modul, ktery umoznuje propojit Arduino
bezdratové s dalSim zafizenim, které podporuje Bluetooth. Tento
modul obsahuje Bluetooth ve verzi 2.0 a komunikuje s Arduinem
pomoci sériové linky s vychozi rychlosti 9600 baudu. Vzhledem k
velikosti celého modulu je i anténa pomérné mala a dosah je proto
omezen na vzdalenost maximalné 10 metri na volném
prostranstvi. Co se tyka napajeciho napéti, tak pro tento modul
HC-05 je zapotiebi napéti vrozsahu 3,3 az 6 Voltd. Proudovy
odbér pfi napajeni 5 Volty se pohybuje okolo 2 miliAmpér v klidu a
pfi komunikaci dosahuje maximalné 40 mA. Cely modul ma pak
rozméry 3,2 x 1,6 centimetr(. Pro UspéSné propojeni Bluetooth
modulu HC-05 s Arduinem staci zapojit celkem ¢tyfi vodiée. Propojime RXD (podle druhu modulu je zapotfebi pouzit
odporovy déli¢ pro 3,3V logiku na vstupu), TXD, GND se zemi Arduina a VCC s 3,3 nebo 5 Volty Arduina. Nejjednodussi je
zapojeni modulu na hardwarovy RS232 (sériovy port). Ten se nachazi na pinu DO a D1 a mlZete hned komunikovat.
Nevyhoda je v tom, Ze tento hardwarovy sériovy port je vyuzivan pro programovani arduina a neni mozné pfipojit dvé aktivni
zafizeni. DalSi hardwarovy sériovy port arduino UNO nem4, proto je zapotfebi si pomoci softvérového sériového portu.




Ukol ¢.31 — Auto 10cm

Napiste program, ktery dojede rovné autickem k pfekazce a zastavi cca 10cm pfed ni. Vyuziite moznost fizeni
rychlosti jizdy. Pfed pfekdZkou pozvolné zpomalujte.

Ukol ¢.32 — Auto
Napiste program pro jizdu auta okolo prekazky.
Narovnejte senzor dopfedu auta.
Jedte dopfedu autem rovné k piekazce
Zastavte cca 8cm od prekdzky
Otocte senzor na thel 0°
Otacejte autem na misté, dokud nebude vzdalenost od prekazky 12cm
Jedte okolo pfekazky a udrzujte vzdalenost od prekazky cca 12cm

ok owh =



